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1. Annex A – Algorismes 
A continuació es presenten els algorismes realitzats tant en llenguatge de programació 
MATLAB com en llenguatge de programació C++. Degut a la seva extensió tan sols es 
presenta el cos principal del codi així com algunes de les funcions i accions principals. 
1.1. Algorisme en llenguatge de programació MATLAB 
1.1.1. Cos principal de l’algorisme 
                                            
                                  
                              
                    
             
                                                  
                     
                      
                                       
                    
                                       
                                                
              
                               
                                                     
                                        
                 
                        
                                     
                        
          
Pàg. 4  Annexos 
 
                 
           
          
                    
                
                                                            
                                                     
                                                            
                                                         
                              
                              
                                              
                                     
                                     
                         
                                                          
                                                             
                                                          
                                                                 
                          
                                  
                                  
                                        
                                         
                                         
                                        
                                                                          
                                                     
                                   
                                                                          
Desenvolupament d’un mètode d’odometria visual per a un robot mòbil en entorns exteriors  Pàg. 5  
 
                    
                    
                                   
                                                 
        
                        
                   
                  
               
             
                         
         
                          
        
                    
                                          
        
                                     
                                             
                                         
                                         
     
1.1.2. Accions i funcions principals 
Funció match4 
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Funció show_stereoreconstruction3D 
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1.2. Algorisme en llenguatge de programació C++ 
1.2.1. Cos principal de l’algorisme 
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1.2.2. Accions i funcions principals 
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1.2.3. Algorisme en ROS 
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2. Annex B – Càlculs realitzats 
2.1. La propagació de l’error 
2.1.1. La propagació de l’error en l’obtenció dels punts 3D 
Els càlculs presentats a continuació fan referència al desenvolupament de l’obtenció de la 
covariància dels punts 3D a partir de l’equació 7.7 de la memòria i que es mostra a 
continuació: 
         
   




   
    
               
   




   




Els resultats dels diferents elements de l’equació son els següents: 
   
   
      
   
    
  
   
     
   
     
   
     
   
     
  
On cada columna presenta els següents elements: 
   
     
   
    
       
                
    
       
                
    
       
                
  
   
     
   
    
       
                
    
       
                
    
       
                
  
   
     
    
     
 
                 
                                             
   
     
    
 
     
                 
  
La variable            representa la covariància dels punts a les imatges i per tant és una 
dada coneguda. 
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2.1.2. La propagació de l’error en l’obtenció de la transformació 
A continuació es desenvolupen els càlculs referents a l’obtenció de la funció cost presentada 
a l’equació 7.9 de la memòria i que es mostra a continuació: 
                  
Desenvolupant la funció cost s’obtenen els resultats següents: 




   
                          
                          
















   
                          
                          









    
    
       
        
      
       
     
   
    
    
    
                                               
                                              
                                             
                                                                      
                                               
    
    
    
    
    
  
Seguidament es mostra el desenvolupament de l’equació 7.11 de la memòria, que fa 
referència al mínim local que s’obté de la derivada de la funció cost obtinguda anteriorment. 
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 són les expressions següents: 
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Finalment, dins dels càlculs que fan referència a la propagació de l’error durant l’obtenció de 
la transformació, es presenten els referents al desenvolupament de l’equació 7.13 de la 
memòria, la qual es presenta a continuació: 
      
   




   
    
         
   




   




Sent els diferents resultats dels elements de l’equació els següents 
   
   
  
   
   
 
   
   
 
   
   
 
   
   
   
   
   
   
  
On cada columna presenta els següents resultats: 
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       són les expressions següents: 
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       són les expressions següents: 
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       són les expressions següents: 
   
   
                                              
                                        
                                        
                                        
 
   
   
                                      
                                                    
                                                  
 
   
   
                                                       
                                                 
                                                             
                                         
   
    
  
   
     
   
     
   
     
   
     
   
     
   
     
  
On cada columna presenta els següents resultats: 
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       són les expressions següents: 
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       són les expressions següents: 
   
     
                                                    
                                              
 
   
     
                                           
                                      
La variable       representa les covariàncies obtingudes anteriorment (a partir de les 
covariàncies dels punts a les imatges). 
2.1.3. La propagació final de l’error 
A continuació es desenvolupen els càlculs referents a les jacobianes    i    les quals es 
mostren a les equacions 7.17 i 7.18 de la memòria respectivament. 
El desenvolupament de la jacobiana    es el següent: 
    
   
      
   
       
   
       
   
      
   
      
   
       
  
En un primer pas la matriu     queda de la següent manera: 
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Amb els següents valors de les columnes: 
   
      
                                                               
 
   
      
                                                  
 
   
       
                                 
                                              
   
     
  
   
      
   
      
   
       
  
Amb els següents valors de les columnes: 
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Amb els següents valors de les columnes: 
   
      
                                                                 
 
   
      
                                                      
 
   
       
                                                                   
                 
   
     
  
   
      
   
      
   
       
  
Amb els següents valors de les columnes: 
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El desenvolupament de la jacobiana    es el següent: 
    
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   
  
En un primer pas la matriu     queda de la següent manera: 
    
        
    




   
  
  
   
   
   
   
   
   
  
Amb els següents valors de les columnes: 
   
   
   
 
   
   
                                                                  
                 
 
   
   
                                                   
   
  
  
   
   
   
   
   
   
  
Amb els següents valors de les columnes: 
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3. Annex C – Imatges dels recorreguts 
3.1. Trajectòria recta 
Imatges corresponents a la càmera esquerra (corresponent a l’origen de coordenades). Les 
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3.2. Trajectòria aleatòria 
Imatges corresponents a la càmera esquerra (corresponent a l’origen de coordenades). Les 
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